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A Concentration Creation System Architecture Design on 


















































ベース内の知識はベクトルデータとして表現される．一定時間 (t, t=1…m) ごとに屋内空間に







図 2 n 個のセンサのデータを格納する行列 S 
norm(dik) = {dik - min(dtk)} / {max(dtk) - min(dtk)} (1) 
あるセンサ(sk,k=1…n)がとり得る値の最大値と最小値は max(dtk) と min(dtk) として表され
る．センシングされたデータは 16 進数である場合が多いため，値は 10 進数に変換される．複
数のセンサデータの統合により対象の行動・状況を推定するために，ある時間 t にセンサ skが
とり得る値 dtk は式 1 により正規化される．正規化された値群から成る行列は S’ として表さ









数のセンサ群 (s1〜sn) から得られる理想的なセンシングデータ群 (c11〜cpn) は行列 CXとして












CX'のセンシングデータ列の射影に相当する．さらに，行列 CX''の転置行列は tCX'' として表
される．式 2 の通り行列 S''と行列 tCX'’の類似度は計算される．すなわち，行列 S'と行列 CX'
から抜き出されたセンサの数値データによる内積が計算される．これにより，センシング結果
との類似度の高い行動・状況文脈がその際の屋内空間の状況推定結果として得られる． 
sim(S’’, tCX’’) = S’’・tCX’’ (2) 
 
3. サイバ ・ーフィジカル対応型専念創造システムアーキテクチャ（MUSCLE） 
 


















V =（v1，v2，v3，...，vn）        （3） 
CX = (cx1, cx2, cx3, ..., cxn)    （4） 
V’ = V・CX’                      (5) 
 
センサデータと学習データはそれぞれ n 次元のベクトルデータとして表現される（式 3）．さ
らに，学習者の時間，空間，興味，コンテキスト，制約に基づいて，要素が 0 または 1 で表現
されるコンテキストベクトルが生成される（式 4）．2 つのベクトル間の内積計算により次元制
御のための部分空間選択が行われる（式 5）．ただし，CX’ は CX の転置行列である． 
アクチュエータを駆動するための情報資源の選択のために，ベクトル Q（式 6）とベクトルの
類似度計量 Similarityが設定される（式 7）．ベクトル Q は情報資源を動作させるクエリに対
応する．V’’ は V の転置行列である． 
 
Q = (q1, q2, q3, ..., qn)         (6) 
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